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本稿は，2018 年度学内共同研究助成対象（2018 年 7 月 1 日～2019 年 3 月 31 日）とな
った「ロボットによる高齢者とのコミュニケーション支援開発研究」（研究代表者：高木美

































































2018 年度学内共同研究助成期間は 8 か月間で，本稿に記載した研究はパイロットスタデ
ィの域を出ていない。従って 2019 年 4 月から新規に助成されている JSPS 科研費 




















に FDA（アメリカ食品医薬品局）から神経学的セラピー用医療機器 Class II の承認を得て
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2.2. 「社会福祉法人 シルヴァーウィング 新とみ」におけるインタビュー結果 
 前節では，総務省と厚生労働省が行った調査から，「コミュニケーションロボット等に関
する利用意向」と，「コミュニケーションロボットの効果実証」の動向を概観した。 























































よい」が 21.4%，「最先端の機器を用いた介護が受けられる」が 13.1%であった。 
一方で，職員が感じるコミュニケーションロボット導入効果・感想については，「利用者
とのコミュニケーションやケアの時間が充分に取れる」が 42.7%，「気持ちに余裕ができる」
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日時  2019 年 10 月 7 日(月) 12:50～13:37 
場所  ～お散歩＆日常デイ～おとなりさん。ひこばえ 12) 内談話スペース 
対象者 上記施設を利用している高齢者 3 名 
  高齢者 A 70 代 女性 
  高齢者 B 80 代 女性 




使用機器 コミュニケーションロボット Sota(ソータ)13)(外観は図 2-5 参照) 





















次に人型コミュニケーションロボットであるが，まず Pepper は，デイサービスで体操  
や歌唱などレクリエーション時に利用されている。帰宅間際の職員が忙しい時には，利用 
者も不穏になりやすいが，その時間帯に Pepper を用いることで，利用者の不穏症状の緩  
和に役立っている。課題は，フリーズした際の操作に対応できる職員が少ないことであり，
対応できる職員が勤務している時に用いているとのことであった。 
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自動応答モードではなく TTS モードで研究者が発話内容を入力し，音声認識と対話エンジ
ンの機能を研究者が肩代わりし，システムは音声合成エンジンだけを利用して発話する，と















図 3-1 実験の様子 
 
3.3. 実験の結果 
 実験全体は 12:50～13:37 の約 47 分間行った。本稿では，このうち Sota からスポーツに
関する質問を投げかけた一連の会話が継続した 12:55:36～12:58:31 の約 4 分間の会話につ
いて解析する。図 3-2 に左右の脳血流量変化および脈拍数と Sota の発話タイミングとの関
係，図 3-3 に左右の脳血流量変化および脈拍数と高齢者 A の発話タイミングとの関係を示
す。図 3-2 と図 3-3 は同じ時系列データに，異なる話者の発話タイミングを明示したもので


















 Microsoft PowerPoint と連動して，プレゼンテーションを行う。
PowerPoint のノート欄に記述した内容を Sota が発話する。また所定の
コマンドを記載することで，動作も指定できる。 
●TTS モード 15) 
 Text To Speech の略である。同じネットワークに接続した PC から発話
内容と動作を入力することで，指定通りに Sota を動かすことができる。
ネットワークを介していることから，PC の入力から Sota の発話・動作
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の特徴および Sota を利用したコミュニケーションに必要とされる機能についてまとめる。 
 
4.1. Sota の特徴 
 Sota の特徴についてまとめた結果を以下に記す。 
（1）発話に対しては自由度が高い 
 




図 3-3 高齢者 A の左右の脳血流量変化および脈拍数と高齢者 A の発話タイミングとの関係 
  





 図 3-3 に示されているように，高齢者 A の発話タイミングで左右いずれかの脳血流量が
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 Sota のネットワーク構成の概要を図 5-1 に示す。認証および認証確認，音声認識および
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 図 5-1 Sota のネットワーク構成 
 
5.2. API で利用可能な機能 










図 5-2 Sota の API による操作 iv) 
 
5.3. ロボットの API による操作の概要 
 Sota を操作するには，「Sota 連携 API」を利用する。この際，API キーとアプリ ID が必
要となるが，これは予めデベロッパーとしてベンダーに登録を行い，取得しておく必要があ
る。この他にも，一意の任意な文字列（UUIDv)）を用意する。 
 コミュニケーションロボットを操作するための API の利用手順は次のようなものである
（図 5-2）。 
（1）ロボコネクトサーバに問い合わせを行い，認証コードを入手する。 
（2）入手した認証コードで Sota に認証トークンをリクエストする。Sota はロボコネクト 
サーバにアクセスし，認証コードと UUID で検証を行う。ロボコネクトサーバが検証
に成功すればその旨を Sota に通知し，Sota は認証トークンを発行する。 
（3）聞き取った内容に対する応答を完全にコントロールするには，Sota をオーバーライド 
する必要がある。そのため，Sota にコマンドを送り，オーバーライドする。 
（4）発話は，自発的に行うこともできる。英語または日本語の文字列を Sota に送って話 
す（say）ように指示を行うと，発話テキストをロボコネクトサーバに送信し，それに
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図 6-1 対象利用者の介護計画画面   図 6-2 対象の項目を終了した時の画面   図 6-3 音声入力後のテキストデータ表示 
 
対して合成音声データが Sota に返信され，発話は Sota が行う。コマンドの実行結果







































134 東京通信大学紀要　第 2 号（2019）

















図 6-1 対象利用者の介護計画画面   図 6-2 対象の項目を終了した時の画面   図 6-3 音声入力後のテキストデータ表示 
 
対して合成音声データが Sota に返信され，発話は Sota が行う。コマンドの実行結果





























































き，感謝の意を表する。本研究は 2018 年度の東京通信大学 共同研究費研究助成金，2019





i) WOZ 法:Wizard of Oz の略で，システムのふりをした人間が，ユーザーと対話し，ユーザーは
実際にシステムを相手にしていると思いながら対話する手法全般を指す 1）。 
ii) 文献 6）を参考とした。 
iii) 本インタビュー調査は，2019 年 7 月 20 日，社会福祉法人 シルヴァーウィング「特別養護老
人ホーム 新とみ」（東京都中央区）において，施設長 S 氏に対して行われた。 
iv) 図 5-2 における「オーバーライド」とは，発話エンジンの利用を停止し，音声認識以外の制御
をプログラムが行うことをいう。 
v) Universally Unique Identifier。RFC 4122 などで定義される，オブジェクトをソフトウェア
上で一意に識別するための識別子である。128 ビットの数値であり，乱数に基づいて正しく生




1) Kelley, J. F., “An iterative design methodology for user-friendly natural language 
 
























実験における aibo と Sota を活用した実験においても，人型ロボット Sota に対してあまり
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